esp@cenet document view 



Page 1 of 1 



ECCENTRIC TOOTHED GEAR 



Publication number: EP098 1696 

Publication date: 2000-03-01 

inventor: MOSKOB FRANK (DE) 

Applicant: BOSCH GMBH ROBERT (DE) 

Classification: 

- international: F16H1/32; H02K7/075; H02K7/116; F16H1/32; 

H02K7/06; H02K7/116; (1PC1-7): F16H1/32; H02K7/116 
-European: F16H1/32; H02K7/075 

Application number: EP19990908741 19990120 
Priority number(s): WO1999DE001 19 1 9990120; DE19981003747 

19980130 



Also published as: 



c 9 



EP0981696 (AO) 
DE1 9803747 (A1) 
BR9904816 (A) 

more » 



>4 %- 



Report a data error here 

Abstract not available for EP0981696 

Abstract of corresponding document: DE19803747 

The invention relates to an eccentric toothed 



gear, comprising a drive (3) with an eccentric (8), 
an eccentric wheel (10) with toothing (11) 
mounted on the eccentric (8) and an engaging 
piece (15) with toothing (14), wherein toothing 
(11) and toothing (14) cooperate in sections by 
engaging with each other. The eccentric wheel 
(10) is rotationally connected to the eccentric (8). 
In addition, the eccentric wheel (10) has at least 
one guiding member (12a) which is directly or 
indirectly guided in a stationary part of the 
housing (6). 
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Beschreibung 

Technisches Gebiet 

[0001 ] Ein Elektromotor mit Exzenterzahnradgetriebe 
entsprechend den Merkmalen von Anspruch 1 , gemaB 
der Erfindung dient zur Ubersetzung der Drehbewe- 
gung von Verstelimotoren. 

Stand der Technik 

[0002] Zur Dreiizahi red uzie rung von Verstelimotoren 
mit einer Ankerdrehzahl von etwa 7000 i/min werden 
Schneckengetriebe eingesetzt 
[0003] Die eingesetzten Schneckengetriebe haben 
den Vorteil, daB sie eine Selbsthemmung von der Ab- 
triebsseite her aufweisen. Die verwendeten Motoren be- 
sitzen zwei Kohlebursten und einen Kommutator. We- 
gen des zur Erzielung ausreichender Drehmomente 
notwendigen groBen Ubersetzungsverhaltnisses, bei- 
spielsweise zum Antrleb a!s Fensterheber In ein em 
Kraftfahrzeug, sind die AuBenabmessungen eines aus 
Motor und nebenliegend angeordnetem Getriebe beste- 
henden Verstel (motors betrachtlich. 
[0004] Das gattungsbiidende Dokument US 
4,228,698 bezieht sich auf ein Reduziergetriebe, wel- 
ches durch einen als Elektromotor oder Hydraulikan- 
trieb ausgebildeten Antrieb angetrieben wird. Das Re- 
duziergetriebe umfasst eine Abtriebswelle und eine An- 
triebswelie. Der hydraulische bzw. der elektromotori- 
sche Antrieb und das Reduziergetriebe sind stirnseitig 
miteinander verbunden. 

[0005] DE 1 97 29 620 A1 bezieht sich auf eine Unter- 
setzungsvorrichtung mit Freilaufkupplung. Eine Unter- 
setzungsvorrichtung mit einer Freilaufkupplung weist ei- 
ne Antriebswelle mit einem an diese ausgebildeten Ex- 
zenterring und eine Innenradplatte auf, die bezuglich 
dem Exzenterhng drehbar ist. Urn die Radplatte herum 
angeordnet befindet sich eine Vielzahl von Zahnen, wo- 
bei die Radplatte Eingriffslocher umfasst. Ferner sind 
Befestigungsstifte vorgesehen, die am Gehause hin 
Eingriff in die Eingriffslochern der Innenradplatte befe- 
stigt sind, urn die Drehung der Innenradplatte zu be- 
grenzen, wodurch das Umlaufen der Radplatte ermog- 
licht wird. Ferner Ist ein AuBenring vorgesehen, der sich 
urn die Innenradplatte herum angeordnet befindet und 
mit einer angetriebenen Welle verbunden ist. Ein Dreh- 
momentubertragungselement, das mit den Zahnen der 
Innenradplatte in Eingriff gelangt verdreht das Drehmo- 
ment von der Innenradplatte an den AuBenring. Das 
Drehmomentubertragungselement steht mit den Zah- 
nen der Innenradplatte durch Zentrifugalkraft ausser 
Eingriff, wenn sich der AuBenring mit einer hoheren 
Drehzahl als einem Schwellwert dreht. 
[0006] DE 41 27 051 A1 hat ein Prazisionsgetriebe 
zum Gegenstand. Das Prazisionsgetriebe arbeitetnach 
dem Prinzip des Differenzgetriebes. Der Abtrieb bei ei- 
ner Ausfuhrungsform ist als Untersetzungsgetriebe mit 



groBen Ubersetzungen als Zahnkranzglocke ausgebil- 
det. Mit der Innenverzahnung der Zahnkranzglocke 
wirkt die AuBenverzahnung einer Zahnradscheibe zu- 
sammen, welche von einem mit der Antriebswelle ver- 
5 bundenen Exzenter angetrieben und von einem Kreuz- 
schlitzschieber gefuhrt ist. 

[0007] DE 91 16 261.0 U hat einen Antriebsmecha- 
nismus zum Gegenstand. Ein glockenformiges Bauele- 
ment dient als Aufnahme fur das Ubersetzungsgetriebe, 
10 wobei ein das Ubersetzungsgetriebe antreibender An- 
trieb seitlich an das glockenformig konfigurierte Bauteil 
8 angeflanscht ist. 

[0008] Der Erfindung liegt die Aufgabe Zugrunde, ei- 
ne sehr kompakt bauende Antriebseinheit bereitaustel- 
15 len. 

Darstellung der Erfindung 

[0009] Ein Elektromotor mit Exzenterzahnradgetriebe 

20 gemaB der Erfindung hat den Vorteil, daB es bei sehr 
kompakten Abmessungen eine Selbsthemmung und ei- 
nen einfachen Aufbau aufweist. 
[0010] Gegenuber den bekannten Schneckengetrie- 
ben ist das Exzenterzahnradgetriebe vergleichsweise 

25 toleranzunempfindlich, da alle rotierenden Teile auf ei- 
ner Achse gelagert sind. GemaB einer Weiterbildung ist 
ein einziges Fuhrungselement vorgesehen, welches 
durch die Fuhrung in dem feststehenden Gehauseteil 
das vollstandige Verdrehen des Exzenterrades verhin- 

30 dert. Es findet lediglich eine zyklische Bewegung des 
Exzenterrades urn eine Mittellage herum statt. 
[0011] Urn die Bewegung des Exzenterrades zu ver- 
gleichmaBigen, insbesondere das Drehmoment, ist das 
Fuhrungselement auf einem mit dem Exzenterrad ver- 

35 bundenen Lagerarm in uber das Exzenterrad hinausge- 
hendem radialen Abstand zu einer Mittelachse ange- 
ordnet, wobel der radiale Abstand moglichst groB zu 
wahlen ist. Durch diese Verlangerung des Hebeiarmes 
wird bereits eine VergleichmaBigung des Abtriebs er- 

40 reicht. 

[0012] Ein zumindest theoretisch vollstandig gleich- 
maBiger Abtrieb wird dadurch erreicht, daB das Gehau- 
seteil ein Fuhrungselement mit Fuhrungsrichtung senk- 
recht zu einer Mittelachse aufweist und daB das Exzen- 

45 terrad zwei Fuhrungselemente aufweist, welche in einer 
Richtung senkrecht zur Mittelachse und senkrecht zur 
Bewegungsrichtung des Fuhrungselements in diesem 
gefuhrt sind. Durch die entkoppelte Fuhrung des Exzen- 
terrades in den beiden zur Drehachsesenkrechten Fuh- 

50 rungsrichtungen wird jede Drehbewegung des Exzen- 
terrades vermieden. Dadurch wird ein vollstandig 
gleichmaBiger Abtrieb erreicht. Da der Fuhrungsme- 
chanismus alle Drehmomente die auf dem Abtrieb von 
auBen einwirken komplett aufnimmt, (Selbsthemmung) 

55 kann das Getriebe fur Stellvorgange eingesetzt werden, 
in denen die eingestellte Lage auch unter Krafteinwir- 
kung erhalten bleibt. Ein Anwendungsbeispiel hierfur ist 
der Einsatz bei elektrischen Fensterhebern. 
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[0013] GemaB einer vorteilhaften Weiterbildung wird 
der Antrieb des Exzenterzahnradgetriebes durch einen 
Anker eines Elektromotors gebildet. Dadurch, daB der 
Motor unmittelbar in das Getriebe integriert wird, verrin- 
gert sich der insgesamt erforderiiche Bauraum weiter. 
GemaB einer Weiterbildung wird eine kompakte Einheit 
aus Exzenterzahnradgetriebe und Motor geschaffen. 

Zeichnung 

[0014] In der Zeichnung ist ein Verstellmotor mit Ex- 
zenterzahnradgetriebe dargestellt. Es zeigt die: 

Fig. 1 einen Elektromotor mit einem ersten Ex- 

zenterzahnradgetriebe im Langsschnitt, 
die 

Fig. 2 einen Schnitt im Bereich des Getriebes 

langs der Linie A-A aus Fig. 1 , die 

Fig. 3 ein zweites Ausfuhrungsbeispiel eines 

Exzenterzahnradgetriebes, die 

Fig. 4 einen Schnitt entlang der Llnie A-A aus 

Fig. 3, die 

Fig. 5 bis 8 eine Abfoige der Bauteilbewegungen bei 
einer vollstandigen Umdrehung des Ex- 
zenterrads. 

Ausfuhrungsbeispiele 

[0015] In Figur 1 ist ein Elektromotor mit integriertem 
Exzenterzahnradgetriebe im Langsschnitt dargestellt. 
Ohne weiteres zu erkennen ist eine Achse 1 , welche in 
einem Gehaudeboden 2 drehfest befestigt ist. Auf der 
Achse 1 ist ein Anker 3 drehbar angeordnet, der durch 
Spulen 4 angetrieben wird. Die Spuien 4 sind in einem 
zylindrischem Gehauseabschnitt 5 innenliegend ange- 
ordnet, wobei an dem Gehauseabschnitt 5 auch der Ge- 
hauseboden befestigt ist. Auf der dem Gehauseboden 
2 gegenuberliegenden Seite am Motorgehause 5 ist ein 
Gehausedeckel 6 mit einer zentralen Offnung 7 ange- 
bracht. Durch diese zentrale Offnung 7 ragt das andere 
Ende der Achse 1. 

[001 6] Der im Inneren des durch den Gehauseboden 
2, das Motorgehause 5 und den Gehausedeckel 6 ge- 
bildeten Raums angeordnete Anker 3 ist mit einem Ex- 
zenter 8 versehen, der sich entlang der Mittelachse 9 
axial erstreckt. Auf dem Exzenter 8 sitzt ein Exzenterrad 
10, welches uber einen ein Fuhrungselement darstel- 
lenden Zapfen 12a, der hier zur Verlangerung des He- 
belarmes an einem Lagerarm 1 2 moglichst weit zur Ach- 
se 1 radial beabstandet, in einer sich in radialer Rich- 
tung erstreckenden Offnung 13 des Gehausedeckels 6 
lose gefuhrt ist. 

[0017] An einem Innenumfang des Exzenterrads 10 
ist eine Innenverzahnung 11 ausgebildet. Diese Innen- 
verzahnung 11 greift abschnittsweise in die AuBenver- 
zahnung 14 eines Mitnehmers 15 ein, der drehbar auf 
der Achse 1 durch die Befestigungsmittel 16 befestigt 
ist. Der Mitnehmer 15 ragt durch den Gehausedeckel 6 



hindurch aus dem Motorgehause heraus und ist in die- 
sem Bereich mit einer weiteren AuBenverzahnung 17 
versehen. 

[0018] Die Wirkungsweise des Elektromotors mit Ex- 

5 zentergetriebe wird im folgenden erlautert. Ausgehend 
von dem festen Gehause, gebildet aus dem Gehause- 
boden 2, dem zylindrischen Gehauseabschnitt 5 und 
dem Gehausedeckel 6 und der mit dem Gehauseboden 
2 drehfest verbundenen Achse 1 als unbewegliche Bau- 

10 teile, wird oberhalb der mit dem zylindrischen Gehau- 
seabschnitt 5 fest verbunden Spulen 4 ein Magnetfeld 
induziert, wodurch sich der Anker 3 urn die Achse 1 zu 
drehen beginnt Durch die Drehung des Ankers 3 urn 
die Achse 1 findet im Bereich des Exzenters 8 eine Be- 

15 wegung des Exzenterrades 10 statt. Diese Bewegung 
wird zum einen durch den Exzenter 8 vorgegeben, zum 
anderen durch den in der Offnung 1 3 im Gehausedeckel 
6 seitlich, d.h. in Umfangsrichtung gefuhrten Zapfen 
12a. Diese Zapfen 12a verhindert eine Drehbewegung 

20 des Exzenterrades 1 0 zusammen mit dem Anker 3 und 
bewirkt, daB das Exzenterrad in einer zur Drehachse 9 
senkrechten Richtung bewegt wird. Dabei bewegt es 
sich nicht nur nach oben und unten, sondern dem Ex- 
zenter folgend, auch in die Zeichenebene hinein bzw. 

25 aus ihr heraus. Diese Bewegung ahneit der einer Pieu- 
elstange eines Kolbenantriebs, wobei jedoch in den er- 
findungsgemaBen Ausgestaltungen in der Regel die Ex- 
zentrizitat deutlich geringer ist. 
[0019] Durch diese exzentrische Bewegung des Ex- 

30 zenterrades 10 ist jeweils nur ein Teil der Innenverzah- 
nung 11 mit der AuBenverzahnung 14 des Mitnehmers 
15 in Eingriff. In der unteren Halfte der Figur 1 ist die 
Innenverzahnung 11 in deutlichem Abstand zu der Au- 
Benverzahnung 14, wohingegen in der oberen Halfte 

35 die Innenverzahnung in die AuBenverzahnung 14 des 
Mitnehmers 1 5 in Eingriff ist. Durch die Drehung des An- 
kers 3 wird aufgrund der Bewegung des Exzenterrades 
10 die Drehrichtung des Mitnehmers 15 zur Drehrich- 
tung des Ankers 3 entgegengesetzt. 

40 [0020] In Figur 2 ist ein Schnitt langs der Linie A-A 
aus Figur 1 dargestellt. Man erkennt die Achse 1 und 
den urn diese Achse 1 angeordneten Exzenter 8, dar- 
gestellt als gestrichelte Linie. Die Exzentrizitat G ist ge- 
genuber dem Abstand zu dem Zapfen 12a gering. Der 

45 Zapfen 1 2a ist in der Offnung 1 3 in dem Gehausedeckel 
6 so gefuhrt, daB er sich verdrehen kann und in radialer 
Richtung langsverschiebiich ist. Das Exzenterrad 10 ist 
in der untersten Stellung gezeigt, d.h. der Abstand e ist 
in diesem Koordinatensystem maximal. Die Folge da- 

so von ist, daB die Innenverzahnung 11 des Exzenterrads 
10 auf der Seite der Auslenkung nicht mit der AuBen- 
verzahnung 14 des Mitnehmers 15 im Eingriff steht. Zwi- 
schen der Innenverzahnung 11 und der AuBenverzah- 
nung 1 4 ist ein sicheiformiger Spalt, dessen Weite durch 

55 den zunehmenden Eingriff auf der der Exzentrizitat ent- 
gegengesetzten Seite verringert wird. 
[0021] Zwar ist es grundsatzlich moglich, den Zapfen 
1 2a ohne Lagerarm 1 2 am Exzenterrad 1 0 anzuordnen, 
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ein langer Lagerarm hat aber den Vorteil, daft die Ab- 
triebsbewegung bezuglich der Winkelgeschwindigkeit 
vergleichmaBigt wird. 

[0022] In Figur 3 ist ein weiteres Ausfuhrungsbeispiel 
mit einem gleichmaftigen Abtrieb dargestellt. Fur gleich- 
artige Teile werden dieselben Bezugsziffern verwendet, 
wie in den vorhergehenden Figuren. Besonders erlau- 
tert wird hier das unterschiedlich ausgebildete Exzen- 
terrad 10 sowie dessen Fuhrung im Gehausedeckei 6. 
Das Exzenterrad 1 0 sitzt auf dem Exzenter 8 des Ankers 
3 auf und ist mit der Innenverzahnung 11 vesehen. Im 
Gegensatz zum ersten Ausfuhrungsbeispiel sind an 
dem Exzenterrad 10 zwei Fuhrungselemente in Form 
von zwei Zapfen 18,19 parallel zur Achse 1 an dem Ex- 
zenterrad 1 0 befestigt, die im Bereich des Gehausedek- 
keis 6 in einem weiteren Fuhrungselement in Form ei- 
nes Schiebers 20 langsverschieblich gefuhrt sind. Dazu 
weist der Schieber 20 Offnungen 21 bzw. 22 auf, die als 
Langlocher bezeichnet werden konnen. Der Schieber 
20 ist wiederum in einer Ausnehmung 23 des Gehause- 
deckeis 6 in einer Bewegungsrichtung senkrecht zu 
dem Zapfen 18 bzw. 19 langsverschieblich gefuhrt. 
[0023] Die doppelte Fuhrung hat zum Ziel, ein Verdre- 
hen des Exzenterrades zu verhindert und gJeichzeitig 
die Exzenterbewegung, d.h. die Uberlagerung von 2 Be- 
wegungsrichtungen, die zueinander senkrecht stehen, 
zu ermoglichen. 

[0024] In Figur 4 wird die Anordnung des Schiebers 
20 in dem Gehausedeckei 6 deutlich. Der Schieber 20 
ist in einer Mittelsteilung dargestellt, da sich der Exzen- 
ter in einer unteren maximalen Auslenkung befindet. Die 
Zapfen 1 8 bzw. 1 9 sind in ihrer maximalen, unteren Po- 
sition und das Exzenterrad ist mit dem Mitnehmer im 
oberen Bereich der Verzahnung, das ist in der Nahe des 
Bolzens 18, formschlussig durch ineinandergreifende 
Zahne verbunden. Der zeitliche Abstand zwischen dem 
Schieber 20 und der Begrenzung der Offnung 23 ver- 
ringert sich bei fortschreitender Bewegung maximal urn 
den Betrag der Exzentritat e. Durch die doppelte Fuh- 
rung wird die Kreisbewegung storungsfrei gleichmaBig 
auf den Mitnehmer 15 ubertragen. In den Figuren 5 bis 
8 sind verschiedene Stellungen der einzelnen Bauteile 
zueinander in Abhangigkeit des Verdrehwinkels darge- 
stellt. In den Figuren sind jeweils verschiedene Schnit- 
tebenen A, B, C der Schnitte gemaB Figur 3 gezeigt, 
wobei durch Pfeile die Bewegungsrichtung angedeutet 
ist. 

[0025] In Figur 5 wird die bisher gezeigte Position als 
Ausgangspunkt dargestellt und mit der Winkelbezeich- 
nung 0° dargestellt. In dem Feld A ist der Schieber 20 
dargestellt, der sich in seiner Mittellage befindet und da- 
bei ist, bei fortschreitender Verdrehung eine Bewegung 
nach rechts aufzufuhren. Die Zapfen 18, 19 befinden 
sich in einer maximalen unteren Lage in ihren Fuhrun- 
gen 21 , 22. Aus dem Schnitt in dem Feld C ist die Lage 
des Exzenters 8 als Vollschnitt zu erkennen, in den ub- 
rigen Feldern A und B wird der Exzenter 8 als gestri- 
chelte Linie dargestellt. Zur Markierung des Exzenters 



und zum Hinweis auf seine Drehrichtung ist ein Pfeil an- 
gebracht. 

[0026] Weiterhin sind der Mitnehmer 15 und die 
Durchbrechung 7 in dem Schieber 20 in dem Feld A dar- 

5 gestellt. Zu erkennen sind auch der Waizkreis der In- 
nenverzahnung 11 des Exzenters sowie der Waizkreis 
der AuBenverzahnung 14 des Mitnehmers 15, darge- 
stellt. Zwischen diesen Walzkreisen ergibt sich auf- 
grund der fortschreitenden Lageanderung ein variabler 

10 Spalt. 

[0027] In Figur 6 wurde der Exzenter 8 urn 90° gegen 
den Uhrzeigersinn gedreht. Als Folge dieser Drehung 
wurde das Exzenterrad 1 0 nach rechts bewegt und da- 
bei angehoben. Dies kommt auch dadurch zum Aus- 

15 druck, daft die Zapfen 18, 19 in den Langsiochern 21 , 
22 nach oben gewandert sind und daft sich der seitliche 
Raum 23 verringert hat. Eine Verdrehung des Exzenter- 
rads 10 hat ailerdings nicht stattgefunden, da dieser 
Freiheitsgrad aufgrund der doppelt gefiihrten Zapfen 

20 18,19 eingeschrankt ist. Die Fuhrung des Schiebers 20 
in dem Gehausedeckei erfolgt entiang der Seitenfla- 
chen 24, 25. Der Schieber 20 weist seine maximale Aus- 
lenkung auf die rechte Seite der Zeichnung urn den Be- 
trag der Exzentrizitat e hin auf. 

25 [0028] In Figur 7 findet man nach einer erneuten Ver- 
drehung des Exzenters 8 urn weitere 90° auf 180° die 
entgegengesetzte Position aus Figur 5 wieder. Der 
Schieber 20 befindet sich in seiner Mittellage, und das 
Exzenterrad 10 ist maximal nach oben ausgelenkt, wie- 

30 derum urn den Betrag der Exzentrizitat s. 

[0029] in der Figur 8 ist nach einer weiteren Verdre- 
hung urn 90° auf insgesamt 270° die zu Figur 6 entge- 
gengesetzte Lage gezeigt. Der Schieber 20 befindet 
sich in seiner Maximalauslenkung zu der linken Seite 

35 der Zeichnung hin, wobei das Exzenterrad 1 0 sich in ei- 
ner vertikalen Mittellage befindet. 
[0030] Als Antrieb kann wahlweise ein Anker mit Bur- 
sten oder ein burstenloser Anker (elektronisch kommu- 
tiert) verwendet werden. Von besonderem Vorteil ist, 

40 daft das Getriebe selbsthemmend ausgefuhrt werden 
kann und gegenuber Schneckengetrieben vergieichs- 
weisetoleranzunempfsndlich ist, da alle rotierenden Tei- 
le auf einer Achse gelagert sind. Selbstverstandlich ist 
es auch moglich, anstelie des Ankers beispielsweise ein 

45 Schneckenrad aus einem Schneckengetriebe vorzuse- 
hen, welches als erste Stufe eines dann zweistufigen 
Getriebes anzusehen ware. Auf welche Weise der An- 
trieb des Exzenters erfolgt, ist fur die Wirkungs weise 
des Getriebes nicht von Bedeutung. 

50 [0031 ] Bei rotierendem Anker bewegt sich das Exzen- 
terrad in den Fuhrungslochern 21 , 22 des Schiebers 20 
in Y-Richtung und der Schieber in x-Richtung. Das Ex- 
zenterrad bewegt sich somit auf einer Kreisbahn, ohne 
sich jedoch urn die eigene Achse zu drehen. Dadurch 

55 wird ein gleichmaftiger Abtrieb am Mitnehmer 15 er- 
reicht 
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Patentanspriiche 

1. Elektromotor mit Exzenterzahnradgetriebe, wobei 
der Elektromotor einen Anker (3), in einen Motor- 
gehauseabschnitt (5) angeordnete Spulen (4), ei- 
nen Gehausedeckel (6) und einen integrierten Bol- 
zen (1) umfasst und das Exzenterzahnradgetriebe 
ein auf einem Exzenter (8) gelagertes Exzenterrad 
(10) mit innenverzahnung (11), einen Mitnehmer 
(15) mit einer AuGenverzahnung (14) umfasst, wo- 
bei die Verzahnungen (11,14) durch abschnittswei- 
ses Ineinandergreifen zusammenwirken, wobei der 
Mitnehmer (15) auf dem integrierten Bolzen (1) auf- 
genommen ist, wobei das Exzenterrad (1 0) drehbar 
mit dem Exzenter (8) verbunden ist und Fuhrungs- 
elemente (12a; 18, 19) aufweist, dadurch gekenn- 
zeichnet, dassdiese Fuhrungselemente (12a; 18, 
1 9) entweder im feststehenden Gehausedeckel (6) 
in einer als Fuhrung dienenden Offnung (1 3) unmit- 
telbar gefuhrt sind Oder in Offnungen (21, 22) ge- 
fuhrt sind, weiche in einem im Gehausedeckel (6) 
aufgenommen und darin verschieblich gefuhrten 
Schieber (20) eingebracht sind. 

2. Elektromotor mit Exzenterzahnradgetriebe nach 
Anspruch 1 , dadurch gekennzeichnet, dass ein 

einziges Fuhrungselement (12a) vorgesehen ist. 

3. Elektromotor mit Exzenterzahnradgetriebe nach 
Anspruch 2, dadurch gekennzeichnet, dass das 
einzige Fuhrungselement (12a) auf einem mit dem 
Exzenterrad (10) verbundenen Lagerarm (12) in 
uberdas Exzenterrad (10) hinausgehendem radia- 
len Abstand zu einer Mittel-achse (9) angeordnet 
ist. 

4. Elektromotor mit Exzenterzahnradgetriebe nach 
Anspruch 1 , dadurch gekennzeichnet, dass das 
Gehauseteil (6) ein Fuhrungselement (20) in einer 
Richtung senkrecht zu einer Mittelachse (9) auf- 
weist und dass das Exzenterrad (10) zwei Fuh- 
rungselemente (18, 19) aufweist, weiche in einer 
Richtung senkrecht zur Mittelachse (9) und senk- 
recht zur Bewegungsrichtung des Fuhrungsele- 
ments (20) gefuhrt sind. 



Claims 

1. Electric motor with eccentric gear mechanism, the 
electric motor comprising an armature (3), coils (4) 
arranged in a motor casing section (5), a casing 
cover (6) and an integrated bolt (1), and the eccen- 
tric gear mechanism comprising an eccentric wheel 
(10) which is mounted on an eccentric (8) and has 
internal toothing (11), and a driver (15) with an ex- 
ternal toothing (14), the toothings (11,14) interact- 
ing by engaging one in the other in certain sections, 



the driver (15) being held on the integrated bolt (1), 
the eccentric wheel (10) being rotatably connected 
to the eccentric (8) and having guide elements (1 2a; 
18, 19), characterized in that these guide eie- 

5 ments (1 2a; 1 8, 1 9) are either guided directly in the 
fixed casing cover (6) in an opening (13) which 
serves as a guide or are guided in openings (21 , 22) 
which are provided in a slide (20) which is accom- 
modated in the casing cover (6) and displaceably 

10 guided therein. 

2. Electric motor with eccentric gear mechanism ac- 
cording to Claim 1, characterized in that a single 
guide element (12a) is provided. 

15 

3. Electric motor with eccentric gear mechanism ac- 
cording to Claim 2, characterized in that the single 
guide element (12a) is arranged on a bearing arm 
(12) connected to the eccentric wheel (10), said ar- 

20 rangement being at a radial distance from a central 
axis (9) which is beyond the eccentric wheel (10). 

4. Electric motor with eccentric gear mechanism ac- 
cording to Claim 1 , characterized in that the hous- 
es ing part (6) has a guide element (10) in a direction 

which is perpendicular to a central axis (9), and in 
that the eccentric wheel (10) has two guide ele- 
ments (18, 19) which are guided in a direction per- 
pendicular to the central axis (9) and perpendicular 
30 to the direction of movement of the guide element 
(20). 



Revendications 

35 

1. Moteur eiectrique a transmission a roue dentee ex- 
centrique dont le moteur comporte un induit (3), des 
bobines (4) dans un segment (5) du boitier du mo- 
teur, un couvercle (6) de bottier et un axe (1 ) integre, 

40 et dont la transmission a roue dentee excentree 
comprend une roue excentrique (1 0) montee sur un 
excentrique (8) avec une denture interieure (1 1 ), un 
organe d'entrainement (1 5) avec une denture exte- 
rieure (14), 

45 les dentures (11, 14) cooperant en etant en prise 
par segment, et Torgane d'entrainement (15) etant 
monte sur le goujon integre (1 ), la roue excentrique 
(10) etant reliee en rotation a I'excentrique (8) et 
comportant des elements de guidage (1 2a, 1 8, 1 9), 

50 caracterise en ce que 

ces elements de guidage (12a, 18, 19) sont guides 
soit directement dans le couvercle (6) fixe dans une 
ouverture (13) servant de guide, soit dans des 
ouvertures (21 , 22) realisees dans un coulisseau 

55 (20) loge dans le couvercle (6) et guide en coulis- 
sement dans celui-ci. 

2. Moteur eiectrique avec une transmission a roue 
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dentee a excentrique selon la revendication 1 , 
caracterise par 

un unique element de guidage (12a). 

Moteur electrique avec une transmission a roue 5 
dentee a excentrique selon la revendication 2, 
caracterise en ce que 

I'unique element de guidage (1 2a) est prevu sur un 
bras de palier (12) relie a la roue excentrique (10) 
a une distance radiale par rapport a I'axe geometri- 10 
que (9) qui depasse la roue excentrique (10). 

Moteur electrique avec une transmission a roue 
dentee a excentrique selon la revendication 1 , 
caracterise en ce que 15 
la partie de boTtier (6) comporte un element de gui- 
dage (20) dans une direction perpendiculaire a I'axe 
geometrique (9) et la roue excentrique (1 0) compor- 
te deux elements de guidage (18, 19) qui sont gui- 
des dans une direction perpendiculaire a I'axe (9) 20 
et perpendiculaire a la direction de mouvement de 
Pelement de guidage (20). 
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